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Die folganden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Priifungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

@ Dateneingabe- und/oder Steuergerat, insbesondere fiir einen Computer 

@ Das Gerat arbeitet im Sinne eines Joysticks und Com- 
putermaus. 

Die perspektivische Ansicht der Grundform zeigt den Auf- 
bau: 

Sockel (5), Verbindungsachse (6), Griffstuck (7). Pfeil 1 
zeigt die Richtung einer wirksamen Krafteinleitung am 
Griffstuck um die u. U. virtuelle, Achse 3. Pfeil 2 zeigt die 
Richtung einer wirksamen Krafteinleitung am Griffstuck 
um die, u. U. virtuelle, Achse 4. 

Die Vorteile sind Einhand-Betrieb, verbunden mit ergono- 
mischer, feinfuhliger Handhabung und zuverlassige Funk- 
tion. Ermoglicht wird dies, indem die eigentliche Knup- 
pelbetatigung uberwiegend oder auch ausschlieRlich 
durch die feinfuhligen Finger erfolgt. Das Systemprinzip 
kann im optimalen Arbeitspunkt der Finger arbeiten. Die 
■ Betatigung erfolgt durch die Finger und ist antagonistisch 
§ gefuhrt. Der Arm kann dabei nahezu entspannt dem Tsch 
• aufliegen. Bei unublichen Betriebsbedingungen kann es 
zum Beispiel auch uber Kopf arbeiten. 
Dateneingabe- und Steuergerate werden aufgrund der 
Technisierung in alien Lebensbereichen mehr und mehr 
benotigt und haben immer hoheren funktionellen An- 
spruchen zu genugen. 
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Die Erfindung betriflft ein Dateneingabe- und/oder Steuer- 
gerat. 

Dateneingabe- oder Steuergerate in der Art der Erfindung 5 
existieren in Form von Computer-Mausen, Trackballs und 
Joysticks und ahnlich, wie bei Computerspielen und auch 
bei Gerate- und Maschinen-Steuerungen (Krane, Fernlen- 
kungen, Fahrzeuge usw.) iiblich. Die Anwendungsbereiche 
dieser Gerate erstrecken sich iiber die gesamte modeme 10 
Technik, einschlieBlich der allgegenwartigen Heimelektro- 
nik. 

Dateneingabe und Steuergerate werden heutzutage auf- 
grund der fortschreitenden Technisierung in alien Lebensbe- 
reichen in immer grbBer werdenden Umfang benotigt. 15 

Die gattungsgemafien manuell betatigbaren Steuermecha- 
niken erfullen zwar alle ihren Zweck und sind in vielfachen 
Ausfiihrungsformen erhaltlich, erweisen sich aber sehr hau- 
fig als unkomfortabel in der Handhabung und konnen 
schnell zu Ermiidungserscheinungen des Benutzers fuhren. 20 
Eine Ursache hierfur ist darin zu sehen, daB ergonomische 
Erfordernisse nicht adaquat beriicksichtigt werden: In den 
meisten Fallen muB der Benutzer neben Hand und Finger 
auch den, im Vergleich dazu, relativ unbeweglichen und un- 
sensiblen Arm bewegen, um zu steuern. Neben diesem er- 25 
sten prinzipiellen Mangel ist auBerdem problematisch, daB 
es nicht immer fur eine Steuerbewegung eine entsprechend 
bremsende und somit feinregulierende Gegenkraft gibt, ob- 
wohl erst antagonistisch wirkende (Muskei-)Systeme eine 
gute Feinfuhligkeit ermoglichen. Als Beispiele konnen die 30 
Computer-Maus als negatives und die im Modellbau ubliche 
Fernienkung mit Kreuzkniippel ais hinreichend positives 
Beispiel dienen. Die Computer-Maus nutzt nicht oder nur 
unzureichend die Feinfuhligkeit der Finger, Sie wird eher 
durch das Handgelenk und den Arm bedient. Doch kann das 35 
feinfuhlige Handgelenk einer aufliegenden Hand nur Dreh- 
bewegungen um die hier bestehende Hochachse (parallel 
zur Senkrechte durch die Handflache) im Handwurzelbe- 
reich ausfiihren.. Steuerbewegungen die vom Korper weg 
oder zu ihm hinfuhren kann dieses Gelenk nicht ausfiihren. 40 
Somit laBt sich die ebenfalls sehr gute Feinfuhligkeit und 
Prazision des Handgelenks nicht zur vollstandigen Fiihrung 
der Maus nutzen. Stattdessen kommt es haufig vor, daB fur 
die Vor- und Zuriick- Bewegungen der Arm bewegt werden- 
muB und dieser somit nicht mehr entspannt auf der Arbeits- 45 
unterlage liegen bleiben kann, oder aber mit den Finger; 
trotz deren eingeschrankten Bewegungsradius, hier zu kom- 
pensieren versucht wird. Schnelles Ermiiden durch diese un- 
ergonomische Arbeitsweise ist die Folge. So kann u. U. die 
Computer-Maus zwar letztendlich durch die feinfuhlige 50 
Hand bedient sein, aber, bei der gleichzeitig bestehenden 
Forderung relativ groBe Strecken zu bewaltigen, nicht voll 
ausgesteuert werden. Hierfur ist die Hand (allein) nicht ideal 
und es werden andere Freiheitsgrade der oberen Extremitat 
zu Hilfe genommen, 55 

Beim Kreuzkniippel des Modell-Fernlenksenders hinge- 
gen laBt sich die Feinfuhligkeit der Finger zweckgemaB aus- 
reichend nutzen: Das Gerat mit der ungefahren Grundflache 
einer Schuhschachtel, aber einer Starke von nur einigen 
Zentirnetern wird beidhandig in Bauchhohe gehalten, Dabei 60 
fuhren die Daumen und bei Bedarf auch die Zeigefinger die, 
lateralisiert aus der Grundflache des Gerates senkrecht her- 
ausragenden, Kreuzgelenk-Kniippel. Die Feinfuhligkeit "re- 
sultiert aus exklusiven Kniippel- Betatigung durch die Fin- 
ger. AuBerdem wirken die restlichen Finger beim Halten des 65 
Gerates als feinregulierendes Wideriager. 

Ein elementarer Unterschied zwischen den vorstehend 
beschriebenen Systemen besteht darin, daB das eine in be- 



em^^ mit aufliegender Hand betrie- 
egl^^Gen Handen gehalten wird, wo- 



kannter Weise auf der 
ben, das andere hingegS 

bei Daumen und bei Bedarf zur besonderen Feinfuhligkeit 
auch der Zeigefinger zur Kniippelbetatigung benutzt wer- 
den. Hierin ist der Grund zu sehen, warum der bekannte 
Kreuzgelenk-Kniippel sich nicht fur einen sockelgebunde- 
nen (Tisch-)Betrieb eignet. 

Der allgemein bekannte Computer- Joystick kann ebenso 
nicht den Wunsch nach einer bequemen und feinfuhligen 
Betatigung erfullen. Eine solche Konstruktion besteht aus 
einem ungefahr handtellergroBen Sockel und einem mittig 
aus diesem herausragenden Griff. Der Griff wird mit der ge- 
samten Hand umschlossen. Der Sockel steht fest auf Tisch. 
Die Betatigung erfolgt kreuzgelenkartig um einen Achsen- 
mittelpunkt innerhalb des Sockels. 

Aufgrund dieser geometrischen Verhaltnisse, wird die 
Bedienung dieses Gerates hauptsachlich durch den Arm er- 
folgen, wobei diesem die Moglichkeit genommen wird, ent- 
spannt auf der Arbeitsunterlage liegen zu bleiben. Eine deut- 
liche Erleichterung fur eine prazise Betatigung verschafft 
erst die Bedienung durch den beidhandig frei in der Hand 
gehaltenen Computer- Joy sticks. Denn dann konnen die 
Hande antagonistisch arbeiten. 

Ebenfalls gebrauchliche Systeme basieren auf modifizier- 
ten Maus- und Trackball- Prinzipien. So ist beispielsweise 
ein Trackball mit seitlich aus dem Gehause herausragender 
Kugel, der sich nur speziell fur Rechts- oder Linkshander 
eignet, bekannt oder eine miniaturisierte Computer-Maus an 
einem kugelschreiberartigen SchreibgrifFel, die jedoch im- 
mer eine geeignete Arbeitsunterlage erfordert. 

Weiterhin offenbart die EP 0 587 138 A3 ein Eingabege- 
rat, das fingerhutartige Sensoren an den Fingerkuppen ver- 
wendet, um dessen Bewegungen zu registrieren und aus den 
gewonnenen Daten ein Steuersignal abzuleiten. Besonders 
sinnvoll ist ein Einsatz in mehrdimensionalen Systemen. 
Nachteilig ist erforderliche Anlegen der Sensoren und die 
damit verbundene Belegung der betrefFenden Hand und das 
Fehlen einer antagonistisch ausgerichteten Betatigungs- 
weise. 

Aus dem Gebrauchsmuster DE 92 14 844.1 geht eine 
Einrichtung nach dem Vorbild eines Trackballs hervor: Hier 
befindet sich eine TVackballkugel oben auf einem Handgriff . 
Es ermoglicht die Unabhangigkeit von einer Arbeitsplatte 
ohne auf das klassische Joystickprinzip zuriickzugreifen, es 
fehlt aber eine antagonistisch ausgerichteten Betatigungs- 
weise und bindet moglicherweise, je nach Ausgestaltung der 
Konstruktion und Anwender, beide Hande. 

Eine joystickartige Einrichtung ist in der DE34 25- 
932 Al erlautert. Ein JoystickgrifT hier wird ohne den iibli- 
chen Sockel betrieben, indem Neigungssensoren im Griff 
ausgewertet werden. Giinstig ist die Unabhangigkeit von 
Arbeitsplatten und eine sehr unkomplizierte Bedienung. Die 
Betatigungsrichtungen des klassischen Joysticks werden 
beibehalten und damit auch das Problem der weitestgehend 
unergonomischen Bedienung aufgrund der Handgelenkgeo- 
metrie. 

Ein weiteres Eingabegerat ist in DE41 10015 Al be- 
schrieben: An einer joy stickartigen Einrichtung ist der ubli- 
che Griff durch eine etwa waagerechte Platte ersetzt. Diese 
Platte dient als Auflageflache fur die Hand. Eine Bewegung 
der Platte gegenuber dem Sockel erzeugt wie gewohnt das 
Steuersignal. Sehr ungiinstig ist der Umstand, daB die Beta- 
tigung auch eine Dorsal- und Palmarflexion der Hand um 
eine Achse unter der Handflache erfordert. 

Ein Eingabegerat gemaB EP 0433 205 A3 ist nach Art des 
klassischen Joysticks aufgebaut, verfugt aber iiber einen zu- 
satzlichen Freiheitsgrad, da hier das Griffstiick noch auf sei- 
ner Langsachse (parallel zu seiner langsten Ausdehnung) 
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verschoben werden kann, und so^fe Bedienungsmoglich- 
keiten eroffnet. Die genannten l^^Hile der Joysticks blei- 
ben erhalten. Moglicherweise ernait der Joystick auf diese 
Art und Weise im Sinne der Ergonomie einen weiteren 
Nachteil, da der Gesichtspunkt der Ergonomie zugunsten 5 
weiterer Funktionen vemachlassigt wurde. 

Trotz des vielfaltigen Angebots und den erzielbaren gro- 
Ben Gewinnen fur Anbieter auf diesem Markt bleibt dem 
Kunden schon seit Jahren nur die Auswahl aus Geraten mit 
den genannten Nachteilen. 10 

Allerdings basieren auch fast alle verfugbaren Systeme 
gewissermaBen auf einer konstruktiven "Altlast", namlich 
als Ausgangsgrundlage fiir das Design ein Sensorium zur 
Erfassung von geometrischen Strecken oder Winkeln zu 
verwenden. Die technische Grundlage dieser Prinzipien ist 15 
meistens in einer Drehwinkelmessung oder einer Rotations- 
Erfassung zu finden, die sich heutzutage sehr zuverlassig 
und billig einsetzen laBt, wenn eine Massenherstellung 
praktiziert wird. Da die Entwicklung auf dem Gebiet der 
Eingabegerate dieser Gattung allerdings schon lange fort- 20 
schreitet, aber bisher nicht zu passablen Losungen gefiihrt 
hat, ist davon auszugehen, daB dieses altbekannte Prinzip 
sich nicht fur ergonomisch optimierte Anspriiche eignet. 

Das der entscheidende Mangel meist darin liegt, daB die 
ergonomischen Erfordemisse, d. h. die Berucksichtigung 25 
anatomischer und neuroanatomischer Gegebenheiten bei 
der Konzeption der Gerate nur unzureichend erfolgte, zeigt 
ein einfaches "Abklopfen" der konstruktiven Auslegung 
dieser Systeme, indem man bei der Untersuchung minde- 
stens berucksichtigt, daB die Fingerkuppen des Menschen 30 
am sensibelsten sind und die Hand (Finger und Handgelenk) 
Bewegungen am prazisesten ausfuhren kann (neben hier un- 
bedeutenden Ausnahmen). Eine elementare Unterstiltzung 
erfahrt diese Feinfuhligkeit immer durch eine antagonistic 
sche Wirkungsweise der betatigenden Korperglieder. Ein 35 
Einsatz des Arms tragt in den Fallen der bekannten Systeme 
immer zu beschleunigten Ermudungserscheinungen bei. 
Nach diesen MaBgaben erlaubt keines der genannten Sy- 
steme als einhandbetatigtes Gerat eine ergonomische ausge- 
legte Bedienung. 40 

Allen Varianten der bekannten Eingabe- und Steuergerate 
sind nachfolgende Nachteiie gemein. Sie entsprechen nicht 
oder nur ansatz weise ergonomischen Erfordernissen. Sie 
sind z. T. empflndlich gegen Verschmutzung. Sie fordem 
z. T. eine eigene Arbeitsflache mit bestimmten Eigenschaf- 45 
ten, beispielsweise sogenannte Mouse-Pads. 

Der Erflndung liegt daher die Aufgabe zugrunde, ein Ein- 
gabegerat zu schaffen, dem die genannten Nachteiie nicht 
anhaften. Es soli damit auch beim Einhand-Betrieb eine er- 
gonomische, feinfuhiige Handhabung bei zuverlassiger 50 
Funktion mogiich sein. 

Die Aufgabe wird ausgehend von einem Eingabegerat ge- 
maB Oberbegriff des Patentanspruches 1 in Verbindung mit 
dessen kennzeichnenden Merkmalen gelost. Die Unteran- 
spriiche geben vorteilhafte Weiterbildungen der Erflndung 55 
wieder. 

Dabei weist die Erflndung den Vorteil auf, daB die eigent- 
liche Kniippeibedienung iiberwiegend oder besser aus- 
schlieBlich durch die feinfuhligen Korperteile, also die Fin- 
ger erfolgt. Das Systemprinzip kann im optimalen Arbeits- 60 
punkt der Finger arbeiten und laBt sich auch durch einfache 
Einrichtungen oder Modifikationen an jeden Benutzer an- 
passen. Die Betatigung erfolgt durch die Finger und antago- 
nistisch gefiihrt. Der Arm kann dabei nahezu entspannt dem 
Tisch aufliegen. Das Systemprinzip ist mechanisch unemp- 65 
findlich und ist an nahezu alle Umweltbedingungen anpaB- 
bar. Bei "Nicht Buro"-Bedingungen kann es zum Beispiel 
auch "uber Kopf ' arbeiten und es laBt sich im Bedarfsfalle 



mit einfachen MaBnahi^^^asserdicht gestalten. 

Die Hauptbestandte^^^ erfindungsgemaBen Eingabe- 
gerates sind Sockei, Verbindungsachse, Sensorium und 
Griffstuck. Der Sockei ist auf der Arbeitsunterlage mittels 
saugnapf- oder schraubbefestigungsartigen Befestigungs- 
mittel fest fixierbar, und bildet Stativ und Gehause fur wei- 
tere Bestandteile. Die Achse verbindet Sockei und Griff- 
stiick miteinander und dient als Ansatz und/oder Befesti- 
gung fur Sensorien und ist, urn leichte Auslenkungen im Ge- 
gensatz zu vollig starren Anordnungen zu ermoglichen, 
leicht flexibel gehalten oder/und mit flexiblen Befestigun- 
gen und Aufhangungen nach Art eines Gummielementes an 
den Punkten Sockei- Achse und/oder Achse-Griffstuck aus- 
gestattet. Das fingerbedienbare Griffstuck, das zur musku- 
lar-neuromuskular-antagonistischen Betatigung zwischen 
Daumen und Zeigefinger genommen wird und fiir die pri- 
mare zweidimensionale Steuerung im Zusammenspiel mit 
Achse und Sockei als Widerlager und/oder als Sensorhalter 
oder "Signal" funktioniert, ermoglicht eine Registrierung 
der Steuerkrafte des Benutzers am Griffstuck longitudinal 
von vorn nach hinten und circular von links und rechts um 
die Hochachse des Griffstuckes. Das Sensorium ist also in 
beliebiger Hone zwischen Griffstuck, Verbindungsachse 
und Sockei angeordnet. Es reagiert auf die in das Griffstuck 
eingeleiteten und durch nach Art einer Gummiaufhangung 
elastisch wirkenden Anteile mechanisch wirksam geworde- 
nen Steuerkrafte, ohne das fiir die Reaktion der, bisher iibli- 
che, deutliche Versatz des Griffstiicks gegeniiber seiner 
Ausgangslage notig ware, indem als Sensorien ein System 
nach Art einer KraftmeBzelle, DehnungsmeBstreifen oder 
Drucksensoren, die gemaB ihrer Natur so installiert werden, 
daB sie erfindungsgemaB wirken. Im Ausfiihrungsbeispiel 
wird zur Erfassung der Steuerkrafte ein entsprechendes Sen- 
sorium so angeordnet, daB es im Zusammenspiel mit den 
Hauptkomponenten Griffstuck, Verbindungsachse und Sok- 
kel erfindungsgemaB wirken kann: Die Erfassung der circu- 
lar wirkenden Krafte (Fig. 1; 1) erfolgt durch ein Sensorium 

(23) , das fest mit dem Sockei durch die Verbindungsachse 

(24) verbunden ist. Verrnittelt wird hierbei durch eine Sen- 
sor-Halterung (22). Die in das Griffstuck (19) eingeleitete 
Kraft wird durch die Erreger (20) zu den Sensoren ubertra- 
gen. Die Erfassung der longitudinal wirkenden Krafte (Fig, 
1 ; 2) erfolgt durch ein Sensorium (12), das durch die Sensor- 
halter (13) fest mit dem Sockei (14) verbunden ist. Die Steu- 
erkraft wird am Griffstuck (8) eingeleitet und durch die Ver- 
bindungsachse (9) am Punkt 16 an die Sensoren iibertragen. 

Vorteilhaft ist, wenn das Griffstuck als Schaltwippe fur 
eine sekundare Befehlseingabe durch eine Wippenfunktion 
ausgestattet ist, die durch eine wippenartige Lagerung des 
Griffstucks realisiert und so gestaltet ist, daB die Wippen- 
achse ungefbhr in der Mitte des Querschnitts der auBen auf- 
liegenden Finger liegt und mit dessen Hilfe ein oder zwei 
Sensoren betatigt werden, die als Schalter nach Art des 
Computer-Mausklicks wirken und/oder eine eigenstandige 
Analogfunktion (wie die primaren Steuerfunktionen des Ge- 
rates) bereitstellen. Der Anwender kann die Stellung des 
ganzen Gerates durch Wahl einer entsprechenden Unterlage 
und bei entsprechender Ausstattung des Gerates die eigent- 
lichen Steuerelemente (Griffstuck) den eigenen Erfordernis- 
sen, wie beispielsweise die GroBe der Hand, anpassen. Die 
eigentliche Bedienung des Gerates ist dadurch von individu- 
ellen Unterschieden der Anwender nahezu unabhangig. 

Nachstehend wird gemeinsam mit der Beschreibung eine 
bevorzugte Ausf uhrungsform anhand der Figuren naher dar- 
gestellt. Es zeigt: 

Fig. 1 zeigt ein Ausfiihrungsbeispiel in einer perspektivi- 
schen Ansicht. Dargesteilt sind Sockei (5), Verbindungs- 
achse (6) und Griffstuck (7). Pfeil 1 zeigt die Richtung einer 
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ung einer wirksamen 
, u. U. virtuelle, Achse 



wirksamen Krafteinleitung am ( 
tuelle, Achse 3. Pfeil 2 zeigt diJ 
Krafteinleitung am Griffstiick unf< 
2. 

Fig. 2 zeigt in einer seitlichen Ansicht des Gerates (Quer- 5 
schnitt) die Anordnung der Sensoren (12) zur Erfassung der 
longitudinal ausgerichteten Steuerkrafte. Dargestellt sind 
das Griffstiick (8), die Verbindungsachse (9), eine Sockelab- 
deckung (10), die weitestgehend beliebige Arbeitsflache 
(11), die Grundplatte (14), die GeratefuBe (15) mit Befesti- 10 
gungsfunktion und eine der moglichen Sensor-Anordnun- 
gen fur KraftmeBzellen (12). 

Fig. 3 zeigt eine Draufsicht auf das Gerat (Querschnitt). 
Im Querschnitt ist zu erkennen: das Griffstiick (19), Steuer- 
nippel (20), Sockei (21), und Sensorhalter (22), der an der 15 
Verbindungsachse (24) montiert ist. Die Anordnung der hier 
dargestellten Sensoren (23) dient zur Erfassung der circular 
ausgerichteten Steuerkrafte. Um einfach meBbare Krafle 
auflreten zulassen, sollte ein elastisches Element nach Art 
und/oder Verformbarkeit eines Gummielemente zwischen 20 
Griffstiick und dem Sockei als MeB-Bezugspunkt in die 
StreckeGriffstiick-Sensor-Sensorhalter-(Verbindungsachse- 
)Sockel eingefiigt sein. Dies ist nicht dargestellt, kann aber 
an belieber Stelle erfolgen. 

Fig. 4 zeigt eine zusatzliche Bewegungsfreiheit des Griff- 25 
stiickes nach Art einer Wippe zur Ansteuerung sekundarer 
Eingabe- und Steuerfiinktionen (seitliche Ansicht des Gera- 
tes). Dargestellt ist das Griffstiick gemaB Patentanspruch 
mit Wippenfunktion (32), eine beispielhafte Anordnung der 
Wippenachse (31), Verbindungsachse (30), Sockei (29), Ar- 30 
beitsflache (28) Befestigungseinrichtung (27) und der zu- 
satzliche Bewegungsspielraum der Wippe (25, 26). 

Das erfindungsgemaBe Gerat kann die Arbeit an entspre- 
chenden Systemen stark erleichtern und moglicherweise so- 
gar dann neue Anwendungsbereiche eroftnen, wenn fein- 35 
fiihlige Steuerungen zu realisieren sind, die auch iiber lan- 
gere Zeitraume betatigt werden miissen. Trotz der hohen 
Absatzmoglichkeiten auf diesem Gebiet der Technik sind 
noch keine Einrichtungen mit den Vorteilen dieses Patents 
greifbar. Der Anwender und Kunde scheint angesichts der 40 
hervorragenden Fortschritts auf alien anderen Gebieten der 
Technik sich dazu verpflichtet zu fuhlen, die Unzulanglich- 
keiten der Eingabe- und Steuergerate hinzunehmen. Dabei 
ist es nicht zu ubersehen, daB veraltete Prinzipien als 
"Bremse" wirken konnen. Unabhangig davon wird in Zu- 45 
kunft der Arbeitsschutz und somit die Ergonomie starker als 
bisher eine Rolle spielen. Nicht zuietzt kann dieses Patent 
auch Korperbehinderten helfen. 
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1. Dateneingabe- und Steuergerat, zur zweidimensio- 
nalen Befehlseingabe, bestehend aus einem Sockei, ei- 
nem Griffstiick und einem Bestandteil nach Art einer 
Verbindungsachse, die beide Bestandteile miteinander 55 
verbindet, gekennzeichnet durch ein funktionell 
zweiteiliges Sensorium, so angeordnet, daB es reagiert 
wenn eine Steuerkraft des Benutzers zum einen auf die 
Hochachse der Griffstucks (3) im Sinne einer Verdre- 
hung (1) oder/und zum anderen auf einer beliebig aus- 60 
gerichteten (virtuellen) longitudinalen Bahn (2) des 
Griffstiickes gegeniiber dem Sockels einwirkt, wobei 
das Sensorium sowie dessen Anordnung so gewahlt ist, 
daB in Verbindung mit den (Steuer-)Kraften an der 
Achse und deren Verbindungs- und Aufhangungspunk- 65 
ten ein Signal erzeugbar ist, ohne das die Krafle einen 
signifikanten Winkelversatz erzeugen, der mit Senso- 
rien in der Art von Drehpotentiometern technisch sinn- 



voll erfaBbar waj^^fcpdern schon auf die Torsions- 
kxafte als solche ro^Pft, indem der Aufbau Arbeitsun- 
terlage-Sockel-Achse-Griffstuck derart gestaltet ist, 
daB die durch das Sensorium zu erfassenden Steuer- 
krafte des Benutzers am Griffstiick nur Auslenkungen 
bewirken, die nach Art und Umfang einer Gummiauf- 
hangung zwischen Griffstiick und Achse oder/und 
Achse und Sockei entsprechen. 

2. Dateneingabe- und Steuergerat nach mindestens ei- 
nem der vorstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die voile Aussteuerung der Sensoren 
schon bei Torsions- und Biegekraften auftreten, die 
noch nicht zu (Ver-)Drehwinkeln iiber 5° von der Mit- 
telstellung fiihren. 

3. Dateneingabe- und Steuergerat nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, daB fingerbetatigte Schalter 
fur zusatzliche Steuermoglichkeiten an beliebiger 
Stelle vorhanden sind. 

4. Dateneingabe- und Steuergerat nach mindestens ei- 
nem der vorstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Gerat fur die Installation und den Be- 
trieb auf festen Arbeitsunterlagen als Stand-alone-Ge- 
rat oder/und in portablen oder handgefuhrten Geraten 
integriert oder aufgesetzt eingerichtet sein kann. 

5. Dateneingabe- und Steuergerat nach mindestens ei- 
nem der vorstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB beim Betrieb die Hand konstruktionsbe- 
dingt nicht zwangslaufig dem Sockei aufliegt. 

6. Dateneingabe- und Steuergerat nach mindestens ei- 
nem der vorstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Krafteinwirkung bei der Betatigung 
eine erkennbare Stellungsanderung des Griffstucks er- 
zeugt, was durch Zwischenschalten eines elastischen 
Elementes an beliebiger Stelle zwischen Griffstiick und 
Sockei nach Art eines Gummiaufhangung realisiert ist. 

7. Dateneingabe- und Steuergerat nach mindestens ei- 
nem der vorstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Ausgangssignal des Dateneingabege- 
rates proportional zur eingeleiteten Kraft ist. 

8. Dateneingabe- und Steuergerat nach mindestens ei- 
nem der vorstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Ausgangssignal des Dateneingabege- 
rates proportional zur Anderung der eingeleiteten Kraft 
ist. 

9. Dateneingabe- und Steuergerat nach mindestens ei- 
nem der vorstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Kennlinie des Ausgangssignal des 
Dateneingabegerates kundenspezifisch und damit indi- 
viduell einrichtbar ist. 

10. Dateneingabe- und Steuergerat nach mindestens 
einem der vorstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet daB durch den Benutzer selbst die Kennlinie 
des Ausgangssignal am Gerat einstellbar ist. 

11. Dateneingabe- und Steuergerat nach mindestens 
einem der vorstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die auBerlichen Bestandteile des Gerates 
vom Benutzer an seine Bediirfnisse durch ubliche fest- 
stellgelenk- und teleskopverlangerungsartige Versteil- 
moglichkeiten sowie Austauschteile anpaBbar sind. 

12. Dateneingabe- und Steuergerat nach mindestens 
einem der vorstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Griffstiick mit einer ringformig um 
die Hochachse des Griffstucks umlaufenden Auflage- 
flache fiir die steuernden Finger ausgestattet ist. 

13. Dateneingabe- und Steuergerat nach mindestens 
einem der vorstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB im Griffstiick eine Wippe integriert ist, 
die zwei Schalter betatigt, die nach Art des "Computer- 
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Mausclick" wirken konnen^^kpi jeweils ein Schaiter 
von einem Wippenende be^^Rr ist. 

14. Dateneingabe- und Steuergerat nach mindestens 
einem der vorstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB das Griffstiick in verschiedenen Durch- 5 
messern verfiigbar und durch einfaches Austauschen 
dem Benutzer eine bessere Anpassung des Gerates an 
seine Hand zu ermoglicht. 

15. Dateneingabe- und Steuergerat nach mindestens 
einem der vorstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- 10 
zeichnet, daB DehnungsmeBstreifen und/oder Kraft- 
meBzellen und/oder optische Abtastungen als Senso- 
rium zum Einsatz kommen. 

16. Dateneingabe- und Steuergerat nach mindestens 
einem der vorstehenden Anspriiche, dadurch gekenn- is 
zeichnet, daB der Werkstoff des Griffstucks selbst oder 
eine Auflage auf dem GrirTstuck in dem Bereich, in 
dem die betatigenden Finger zu liegen kommen, ein ab- 
rutschsicheres Arbeiten durch eine gute Griffigkeit ge- 
stattet. 20 
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